(12) NACH DEM VERTRAG UBER DIE INTERNATIONALE ZU SAM MEN ARBEIT AUF DEM GEBIET DES 
PATENTWESENS (PCT) VEROFFENTL1CHTE INTERNATIONALE ANMELDUNG 



(19) Weltorganisation fur geistiges Eigentum 
Internationales Biiro 

(43) Internationales Veroffentlichungsdatum 
13. Dezember 2001 (13.12.200!) 




I INI III ill III! Hill III 



(10) Internationale Veroffentlichungsnummer 

PCT WO 01/94188 Al 



(51) Internationale Patentklassifikation 7 : B62D 15/02, 

B60K 2X/02 



(21) Internationales Aktenzeichen: 



PCT/DFO 1/02067 



(22) Internationales Anmeldedatum: 

I . Juni 2001 (01.06.2001) 



(25) Einreichungssprache: 

(26) Veroffentliehungssprache: 



Dcutsch 
Deutsch 



(30) Angaben zur Priority it: 

1 00 27 922.8 6. Juni 2000 (06.06.2000) DIs 

(71) A nm elder (fur allc Restimm ungsstaate n mil .■ i usnahme von 
US): ROBERT BOSCH GMBH \D\UDU\; Poslfach 30 02 
20, 70442 Sutlgart (OH). 



(72) Erfinder; und 

(75) Erfinder/Anmelder (nurfur US): KLAUSNER, Markus 

IDE/DEI; 3703 Wick Place, Wexford, PA 15090 (US). 
GRIMM, Wolfgang | DIM |; Forbes Avenue 4615, 1221 
Pittsburgh, (US). 

(81) Bestimmungsstaaten (national): JP, US. 

(84) Bestimmungsstaaten (regional): europaisches Patenl (AT. 
BF, CM, CY, DE, DK, FS, FI, FR, GB, GR, IF, IT, LU, MC:. 
NL, PI", SF. TR). 

Veroffentlicht: 

— mil internationalem Recherche nbericht 

— vor Ablauf der fur Anderungen der Anspruche gehenden 
Frist; Veroffentlichung wird wiederholt. falls Anderungen 
eintreffen 

[Fortsetzung auf der ndchsten Seitc] 



(54) Title: METHOD FOR DI:TEC711NG Till: POSITION OF HANDS ON A STEERING WHEEL 

(54) Bezeichnung: VERI AHREN ZUM DIHEKTIFREN DFR POSITION VON IIANDEN AU1 7 EINEM L EN KRAI) 




QO 
0O 



(57) Abstract: The invention relates to a steering wheel < I ) for a vehicle having several sensors (7, 9). The sensors (7, 9) arc divided 
T _* into a multitude of segments (13, 15) thus enabling a local highly resolved detection of the position of the hands on the steering wheel 
0> (I). The inventive method for evaluating the signals output by the sensors (7, 9) enables the position of the hands to be detected and 

additionally enables the maximum possible steering angle on the steering wheel (1) to be determined without changing the position 
JJ^ of the hands. A control device derives control operations and control signals from this information. 
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Verfahren zum Detektie ren der Position von Handen auf einem 
Lenkraci 

Stand der Technik 



Die Erfindung betrif ft ein Lenkrad mit Sensoren nach dem 
Oberbegriff des Anspruchs 1, ein Verfahren zum detektieren 
der Position von Handen auf einem Lenkrad nach dem 
nebengeordneten Anspruch 6 und ein Steuergerat nach dem 
nebengeordneten Anspruch 8 . 

Bekannt ist aus der JP 418343 9 Al und der JP 5345569 die 
Beruhrung eines Kfz-Lenkrads zu erfassen und auszuwerten. 

In der JP 4183439 Al wird offenbart, dass ein 
Elektrokardiogramm mit am Lenkrad angebrachten Elektroden 
erstellt wird. Durch eine Auswertung des 

Elektrokardiogramms kann eine nachlassende Aufmerksamkeit 
bzw. das Einschlafen des Fahrers delektiert werden. 

Gemafi der JP 5345569 wird eine PreSkraft aufs Lenkrad 
gemessen mit dem Ziel, Daten uber das Lenken zu erhalten, 
bevor der Fahrer lenkt, so dass das Ansprechverhalten des 
Kfz verbessert werden kann. 

Im Zuge der f ortschreitenden Entwicklung von 
Kraftfahrzeugen (Kfz) hinsichtlich Unf allsicherheit , 
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Fahrverhalten, Komfort und Anderem mehr, gewinnt die 
Erfassung des Fahrerverhaltens zunehmend an Bedeutung. 

Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde, einen 
unabhangigen Parameter des Fahrerverhaltens 

bereitzustellen, um die Redundanz von sicherheitsrelevanten 
Systemen, wie z. B. einer elektronischen Lenkung (steer-by- 
wire) oder einer aktiven Fahrstabilitatsregelung, zu 
erhohen sowie zusatzliche Plausibilitatskontrollen und 
erf orderlichenf alls die Ausgabe von Warnsignalen an den 
Fahrer zu ermoglichen. AuEerdem sollen die 
Funktionalitatern weiterer elektronische Sub-Systeme 
des Kfz durch den zusatzlichen unabhangigen Parameter 
erweitert und verbessert werden. 

Diese Augabe wird erf indungsgemaS gelost durch ein Lenkrad 
fur ein Fahrzeug, mit einem Lenkring, mit einer Nabe, mit 
mindestens einer Lenkring und Nabe verbindenden Speiche, 
wobei auf dem Lenkring liber den Umfang des Lenkrings 
verteilt angeordnete Sensoren vorhanden sind, wobei sich 
die Sensoren uber die gesamte Lange des Lenkrings 
erstrecken, und wobei die Sensoren in mehrere' in 
Langsrichtung des Lenkrings hintereinander angeordnete 
Segmente unterteilt sind. 

Vorteile der Erfindung 

Bei dem erf indungsgemaSen Lenkrad kann die Position der 
Hande des Fahrers zuverlassig und mit ausreichend hoher 
ortlicher Auflosung detektiert werden. Die Position der 
Hande des Fahrers ist ein unabhangiger Parameter des 
Fahrerverhaltens von groSer Bedeutung, da nahezu alle 
potentiell kritischen Fahrsituationen mit Aktivitaten der 
Hande des Fahrers verbunden sind. Deshalb kann die 
Auswertung der Positionen der Hande des Fahrers 
unteranderem die Sicherheit des Kfz deutlich verbesern. 
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Bei Varianten der Erf indung sind zwei oder drei am Umfang 
des Lenkrings urn etwa 180° oder 120° versetzt angeordnete 
Sensoren vorhanden, so dass die Detektion der Hande und 
deren Position auf dem Lenkring durch die mogliche 
Unterscheidung in Daumen und Finger der Hand weiter 
verbessert wird. 

In weiterer Erganzung der Erfindung ist vorgesehen, dass 
die Segmente der Sensoren in Langsrichtung des Lenkrings 
ktirzer als eine Fingerbreite sind, und dass der Abstand 
zweier Segmente der Sensoren zueinander in Langsrichtung 
des Lenkrings kleiner als eine Fingerbreite ist, so dass 
der Daumen und die Finger der Hand sicher voneinander 
unterschieden werden konnen und eine hohe ortliche 
Auflosung erreicht wird. 

Weitere Varianten der Erfindung sehen vor, dass dass die 
Sensoren resistiv, kapazitiv oder induktiv wirkende 
Sensoren sind, so dass diese an sich bekannten Sensoren fur 
das erf indungsgemaSe Lenkrad genutzt werden konnen. 

Die eingangs genannte Aufgabe wird auch gelost durch ein 
Verfahren zum Detektieren der Position von Handen auf einem 
Lenkrad bei welchem 

die Segmente der Sensoren numeriert werden, 

die Segmente erfasst werden, die von der oder den den 
Lenkring beriihrenden Handen beeinflusst werden, 

die Position von der oder den Handen auf dem Lenkring 

werden ermittelt aus den Nummern der Segmente, die von den 
den Lenkring beruhrenden Handen beeinflusst werden, anhand 
der folgenden Regeln: 
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Wenn die Segmente im Uhrzeigersinn aufsteigend numeriert 
sind, 

a) is t die Nuramer des vom Daumen der linken Hand 
beriihrten Segments groSer als die kleinste Nummer des 
von den gegeniiberliegenden Fingern noch beriihrten 
Segments, wenn die Finger den an der 
LenkringauSenseite angeordneten Sensor beriihren, 

b) ist die Nummer des vom Daumen der linken Hand 
beriihrten Segments stets kleiner als die grofite Nummer 
des von den gegeniiberliegenden Fingern noch beruhrten 
Segments, wenn die Finger den an der 
Lenkringinnenseite angeordneten Sensor beriihren, 

c) ist die Nummer des vom Daumen der rechten Hand 
beruhrten Segments stets kleiner als die groSte Nummer 
des von den gegeniiberliegenden Fingern noch beruhrten 
Segments, wenn die Finger den an der 
LenkringauSenseite angeordneten Sensor beriihren, 

d) ist die Nummer des vom Daumen der rechten Hand 
beruhrten Segments stets grofier als die kleinste 
Nummer des von den gegeniiberliegenden Fingern noch 
beruhrten Segments, wenn die Finger den an der 
Lenkringinnenseite angeordneten Sensor beriihren. 

Durch dieses Verfahren kann die Position der Hande auf dem 
Lenkring zuverlassig, einfach und mit groSer Sicherheit 
gegenuber fehlerhaften Ergebnissen detektiert werden. Damit 
steht ein unabhangiger Parameter zur Uberprufung des 
gemessenen Lenkwinkels (Fahrerwunsch) und fur eine aktive 
Regelung der Fahrstabilitat , incl . Eingriffen in den 
Lenkwinkel, zur Verfiigung. AuSerdem konnen auf Basis von 
Wechseln zwischen Handepositionsmustern Vorhersagen uber 
Fahreraktionen getroffen werden, die die Fahrsicherheit 



BNSDOCID <WO 0194188A1_I_> 



WO 01/94188 




PCT/DE01/02067 



- 5 - 

weiter erhohen. 

Des weiteren kann die Position der Hande am Lenkrad als 
EingangsgroSe fur folgende Funktionen genutzt werden: 

Warming des Fahrers, wenn er nur eine oder keine Hand 
am Lenkrad hat . 

Dokumentation der Position der Hande und Korrelation 
dieser Inf ormationen mit unf allrelevanten Daten 
(Unf alldatenschreiber) , 

Identif ikation von Fahrern durch Ermittlung 
fahrerspezif ischer Posit itonen der Hande am Lenkrad, 
die trainierten Fahrermustern zugeordnet werden 
konnen. Damit kann das Kfz individuell an den Fahrer 
angepasst werden, ein Fahrtenbuch kann automat isch 
gefuhrt werden und der Diebstahlschutz kann verbessert 
werden. Zur Erkennung des Fahrer s kann zusatzlich noch 
die elektrische Kapazitat des Fahrers gemessen werden. 

AuSerdem konnen die abgespeicherten Daten fur 
Ergonomieuntersuchungen des Lenkvorgangs etc. verwendet 
werden . 

In weiterer Erganzung des erf indungsgemafien Verfahrens 1st 
vorgesehen, dass der Lenkring in seiner aktuellen Position 
in mehrere Quadrante unterteilt wird, dass die Posit ionen 
der Hande auf dem Lenkring je einem Quadrant zugeordnet 
werden, dass abhangig von dieser Zuordnung der ohne 
Umgreifen maximal mogliche Lenkwinkel und/oder das maxirnale 
Lenkmoment ermittelt wird, so dass eine unabhangige 
Kontrolle der Lenkwinkelsensoren von Steer-by-wire - 
Lenkungen moglich ist . 

Des Weiteren kann festgestellt werden, ob der Fahrer einen 
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Lenkwinkel vorgeben kann und ggf . kann ein aktiver Eingriff 
bzw. eine Warming bei gefahrlicher Handeposition in 
Abhangigkeit vom durch vorhandene Sensorik erfaStem 
Fahrzustand (wie z.B. Geschwindigkeit , Sichtweite etc.) 
ausgegeben werden. 

Durch den Vergleich des maximal vom Fahrer in der 
derzeitigen Position der Hande auf bringbaren Lenkmoments 
mit dem von Sensorik (Umf eldsensorik, Drehratensensor) 
ermittelten notwendigen Lenkmoment, kann festgestellt 
werden, ob eine FuhrungsgroSenvorgabe fur den Lenkwinkel 
durch den Fahrer moglich ist. 

Weitere Erganzungen der Verfahrens sehen vor, dass der 
zeitliche Verlauf der Positionen der Hande am Lenkring 
ermittelt wird, und/oder dass der zeitliche Verlauf der 
Positionen der Hande am Lenkring mit Inf ormationen liber 
unf allrelevante Daten korreliert wird, so dass ein Unfall 
analysiert und ggf. Verbesserungsmoglichkeiten erkannt 
werden konnen. Die Inf ormationen uber den Unfall konnen 
beispielsweise von einem Unf alldatenschreiber stammen. 

In weiterer Ausgestaltung des Verfahrens werden die 
ermittelten Daten gespeichert werden, so dass die Daten 
beispielsweise von einem elektronischen Fahrtenbuch, einem 
Unf alldatenschreiber, einer Diebstahlsicherung, einer 
aktiven Lenkung und/oder einer Fahrstabilitatsregelung 
genutzt werden konnen. 

Eine Variante der Erfindung sieht vor, dass die Funktion 
von Lenkwinkelsensoren der Fahrzeuglenkung anhand der 
Positionen der Hande uberpiift wird und erf orderlichenf alls 
eine Warneinrichtung, insbesondere eine akustische 
Wameinrichtung, aktiviert wird, so dass eine unabhangige 
liberprufung der Lenkwinkelsensoren auf Fehlf unktionen 
moglich ist und somit die Funktionssicherheit der Lenkung 
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erhoht wird. 

Bei anderen Ausgestaltungen der Verfahrens wird der 
zeitliche Verlauf der Positioner! der Hande abspeichert und 
einzelnen Fahrern zugeordnet, wird durch den Vergleich der 
abgespeicherten zeitlichen Verlaufe der Positionen der 
Hande mit dem aktuell ermittelten zeitlichen Verlauf der 
Positionen der Hande der Fahrer identif iziert und/oder 
werden nach der Identif ikation des Fahrers Parameter des 
Fahrzeugs, wie z. B. das Schaltprogramm der 
Getriebeautomatik, die Spiegel- und die 
Fahrersitzeinstellung, adapt iert, so dass der 
Fahrsicherheit und -komfort des Fahrzeugs weiter gesteigert 
werden . 

In weiterer Erganzung des Verfahrens werden mit Hilfe der 
ermittelten Daten Reaktionen des Fahrers prajudiziert 
werden, so dass das Fahrzeug die Reaktionen des Fahrers 
optimal umsetzt. Beispielsweise kann, wenn eine 
Gef ahrensituation erkannc wird, die Momentenunterstiitzung 
der Servolenkung geandert werden. 

Weitere Vorteile und vorteilhafte Ausgestaltungen der 
Erfindung sind der nachf olgenden Beschreibung, der 
Zeichnung und den Patentanspruchen entnehmbar. 

Zeichnung 

Ein Ausfuhrungsbeispiel des Gegenstands der Erfindung ist 
in der Zeichnung dargestellt und im Folgenden naher 
beschrieben. Es zeigen: 

Figur 1 ein Ausfuhrungsbeispiel eines erf indungsgemaSen 
Lenkrads ; 
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Figur 2 die Einteilung des Lenkrads in Quadranten; 

Figur 3 ein Ablauf diagrammtn einer Plausibilitatspriif ung 
eines Lenkwinkel sensors und 

Figur 4 eine Tabelle zum Ermitteln von maximalem 
Lenkwinkel und maximalem Lenkmoment . 

Beschreibung der Ausfuhrungsbeispiele 

In Fig. 1 ist ein Lenkrad 1 vereinf acht dargestellt. Das 
besteht aus einem Lenkring 3, einer nicht dargestellten 
Nabe und zwei Speichen 5 . Am Lenkring sind zwei Sensoren 7 
und 9 angebracht. Die Sensoren 7 und 9 sind urn etwa 180° 
versetzt zueinander am Umf ang des Lenkringquerschnitts 
angeordnet und erstrecken sich in Langsrichtung 11 iiber die 
gesamte Lange des Lenkrings 3. Es konnen auch z. B. drei urn 
12 0° versetzt angeordnete Sensoren vorgesehen werden. Die 
Sensoren 7 und 9 sind in mehrere Segmente 13 und 15 
aufgeteilt. Aus Grunden der Ubersichtlichkeit sind nicht 
alle Segmente 13 und 15 in Fig. 1 dargestellt. Es ist 
vorteilhaft, wie in Fig. 1 fur einen Abschnitt des 
Lenkrings 3 dargestellt, einen Sensor 9 an der 
Lenkringinnenseite und einen weiteren Sensor 7 an der 
Lenkringaussenseite anzubringen. Bei den Sensoren 7 und 9 
kann es sich urn Foliendrucksensoren, kapazitive Sensoren, 
Elektrodenpaare oder andere Beruhrungssensorik handeln. 

Urn eine eindeutige Unterscheidung zwischen linker und 
rechter Hand zu ermoglichen sowie die Halteposition zu 
ermitteln, sind die Segmente 13 und 15 Sensoren kleiner als 
eine Fingerbreite . Der Abstand zwischen zwei Segmenten 13 
in Langsrichtung 11 und zwei Segmenten 15 in Langsrichtung 
11 ist deutlich geringer als eine Fingerbreite. 
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Die Anzahl der in beiden Sensoren 7 und 9 beriihrten 
Segmente 13 und 15 ermoglicht eine Unterscheidung von 
Daumen und Fingern einer Hand. Der Daumen beriihrt maximal 2 
Segmente 13 oder 15, wahrend die Finger auf der 
gegeniiberliegenden Seite mindestens drei Segmente 15 oder 
13 beriihren, selbst wenn das Lenkrad nur mit 2 Fingern 
umfasst wird. Bei einer urn 18 0° versetzten Anordnung der 
Sensoren beriihrt der Daumen einer Hand zu einem bestimmten 
Zeitpunkt immer nur eines oder keines der beiden 
Sensorf elder . Die Unterscheidung zwischen linker und 
rechter Hand erfolgt uber die relative Position des Daumens 
gegenuber der Hand- bzw. Fingerf lache . Dabei gilt, date der 
Daumen der linken Hand beim Omfassen des Lenkrads sich 
rechts vom kleinen Finger befindet und der Daumen der 
rechten Hand links vom kleinen Finger sein mu£. Sind die 
einzelnen Segmente im Uhrzeigersinn aufsteigend numeriert, 
so 

ist die Nummer des vom Daumen der linken Hand 
beriihrten Segments 15 groSer als die kleinste Nummer 
des von den gegeniiberliegenden Fingern noch beriihrten 
Segments 13, wenn die Finger den an der 
LenkradauSenseite angebrachte Sensor 7 beriihren, 

ist die Nummer des vom Daumen der linken Hand 
beriihrten Segments 13 stets kleiner als die groSte 
Nummer des von den gegeniiberliegenden Fingern noch 
beriihrten Segments 15, wenn die Finger den an der 
Lenkradinnenseite angebrachten Sensor 9 beriihren, 

ist die Nummer des vom Daumen der rechten Hand 
beriihrten Segments 15 stets kleiner als die groSte 
Nummer des von den gegeniiberliegenden Fingern noch 
beriihrten Segments 13, wenn die Finger den an der 
LenkradauSenseite angebrachten Sensor 7 beriihren, 
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ist die Nummer des vom Daumen der rechten Hand 
beriihrten Segments 13 stets groSer als die kleinste 
Nummer des von den gegemiberliegenden Fingern 
beriihrten Segments 15, wenn die Finger den an der 
Lenkradinnenseite angebrachten Sensor 9 beruhren. 

Diese Regeln sind auch gultig, wenn die Finger einer Hand 
gleichzeitig beide Sensoren beruhren. In diesem Fall 
bezieht sich "gegenuberliegend" auf den Sensor 7 oder 9, 
der dem Daumen gegenuberliegt . 

Beruhrt der Daumen das Lenkrad nicht, kann aus der 
vorhergehenden Position des Daumens relativ zur Finger- 
bzw. Handflache auf die das Lenkrad umfassende Hand 
geschlossen werden. Die Verwendung zeitlich zuruckliegender 
Positionen der Hande zur Identif ikat ion der aktuellen 
Position der Hande kann auch als Plausibilitatskontrolle 
eingeset zt werden . 

Beruhren nicht alle Finger das Lenkrad, so kann der Daumen 
urn nicht mehr als zwei Sensorelemente versetzt auf der 
jeweils gegemiberliegenden Seite sein. 

Beruhrt zu einem bestimmten Zeitpunkt keine Hand das 
Lenkrad, kann sofort auf eine unzulassige Position der 
Hande geschlossen werden. Es kann auch dann auf eine 
unzulassige Position geschlossen werden, wenn nur einer der 
beiden Sensoren 7 oder 9 beruhrt wird. 

Bei drei jeweils zueinander urn 120° versetzt angeordneten 
Sensoren kann die Positionsermittlung uber die Hand- und 
Fingerflache erfolgen. Eine Auswertung der Daumenposition 
ist in diesem Fall nicht erf orderlich.- 

In Fig. 2 ist die Einteilung eines Lenkrads 1 in 8 
Quadranten I bis VIII dargestellt. Die Quadranten sind 
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dabei fur die Dauer eines Teillenkvorgangs unveranderlich 
gegemiber dem lokalen Koordinatensystem des Lenkrads mit 
Ursprung in der Lenksaule. Ein Teillenkvorgang findet 
statt, wenn eine oder beide Hande relativ zum Lenkring 3 
verschoben werden und gleichzeitig eine Drehung des 
Lenkrads 1 stattf indet . Nach Beendigung eines 
Teillenkvorgangs werden auf Basis des Lenkwinkelsensors die 
Quadrant en neu berechnet und zugewiesen, so daJS die 
ursprungliche Quadranteneinteilung gegeniiber dem absoluten 
Bezugssystem auch bei verdrehtem Lenkrad wiederhergestellt 
wird. Dies erfolgt jedoch nur, wenn der vom 

Lenkwinkelsensor gemessene Lenkwinkel innerhalb des maximal 
zulassigen Lenkwinkels nach Fig. 4 liegt, da die maximale 
Lenkwinkel information von den Lenkradsensoren als 
Plausibiltatskontrolle verwendet wird. 

Befindet sich eine Hand in zwei Quadranten, wird sie dem 
Quadranten zugeordnet, in dem die groSere Anzahl Segmenten 
beriihrt wird. Jeder Kombination von Posit ionenen der Hande 
wird nun ein maximaler Lenkwinkel sowie ein maximal 
auf zubringendes Lenkmoment zugeordnet . In Fig. 4 ist eine 
mogliche Zuordnung gezeigt. 

Die mit Hilfe des erf indungsgemaEen Lenkrads 1 detektierten 
und mittels des erf indungsgemaSen Verfahrens ausgewerteten 
Positionen der Hande konnen nun zum Beispiel zur 
Plausibilitatsuberprufung des Lenkwinkelsensors eingesetzt 
werden . 

Ein Ablaufplan der Plausibilitatsuberprufung eines nicht 
dargestellten Lenkwinkelsensors ist in Fig. 3 dargestellt. 
Dabei bezeichnet Qf gem den vom Lenkwinkelsensor gemessenen 
Lenkwinkel . 

Das maximal vom Fahrer auf zubringende Lenkmoment M niax kann 
mit dem aus Umf eldsensorik und/oder Drehratensensorik 
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berechneten erf orderlichen Lenkmoment M soll verglichen 
werden. Im Falle < M soll kann eine Warnung und/oder ein 

aktiver Korrektureingrif f erfolgen. Erlaubt die zum Einsatz 
kommende Sensorik auch eine Messung der Norrnalkraft 
zwischen Hand und Lenkrad, kann liber den Reibwert zwischen 
Fingern und Lenkrad eine zusatzliche Auswertung des maximal 
vom Fahrer auf das Lenkrad 1 iibertragbaren Lenkmoments 
erfolgen. 

Ein weiteres Anwendungsgebiet der Handepositionssensorik 
ist die Vorhersage von Fahrerreaktionen . Manover wie 
Spurwechsel, Abbiegen, etc. sind mit typischen 
Verhaltensmustern und damit auch Handepositionsmustern bzw. 
Handepositionswechseln kcrreliert. Die aus 
Handepositionsmustern bzw. deren Wechseln zu erwartenden 
Reaktionen konnen uncer Zuhilfenahme weiterer Sensoren wie 
Radar-Abstandssensor und Video-Daten hinsichtlich moglicher 
Gefahren (z.B. ZusamrnensnoS) bewertet werden. Bei Gefahr 
kann der Fahrer gewarr.: werden. 

Wird das Lenkrad 1 wahrend des Fahrens nicht beruhrt oder 
nur von einer Hand gehalten, konnte ein Warnsignal 
ausgegeben und/oder die Information gespeichert werden. 

Alle in der Beschreibung, den nachf olgenden Anspruchen und 
der Zeichnung dargestellten Merkmale konnen sowohl einzeln 
als auch in beliebiger Kombination miteinander 
erf indungswesentlich sein. 
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Anspruche 

1. Lenkrad fur ein Fahrzeug, mit einem Lenkring (3), mit 
einer Nabe, mit mindestens einer Lenkring (3) und Nabe 
verbindenden Speiche (5) , wobei auf dem Lenkring (3) 
Sensoren angeordnet sind, dadurch gekennzeichnet , dass die 
Sensoren (7, 9) iiber den Umfang des Lenkrings (3) verteilt 
angeordnet sind, dass sich die Sensoren (7, 9) iiber die 
gesamte Lange des Lenkrings (3) erstrecken, und dass die 
Sensoren (7, 9) in mehrere in Langsrichtung (11) des 
Lenkrings (3) hintereinander angeorcinete Segmente (13, 15) 
unterteilt sind. 

2. Lenkrad nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, dass 
zwei Sensoren (7, 9) vorhanden sind, und dass die Sensoren 
(7, 9) am Umfang des Lenkrings (3) urn etwa 180° versetzt 
angeordnet sind. 

3. Lenkrad nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, dass 
drei Sensoren vorhanden sind, und dass die Sensoren am 
Umfang des Lenkrings (3) urn etwa 120° versetzt angeordnet 
sind. 

4. Lenkrad nach einem der vorhergehenden Anspruche, 
dadurch gekennzeichnet, dass die Segmente (13, 15) der 
Sensoren (7, 9) in Langsrichtung (11) des Lenkrings (3) 
kurzer als eine Fingerbreite sind, und dass. der Abstand 
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zweier Segmente (13, 15) eines Sensoren (7, 9) zueinander 
in Langsrichtung (11) des Lenkrings (3) kleiner als eine 
Fingerbreite ist . 

5. Lenkrad nach einem der vorhergehenden Anspruche, 
dadurch gekennzeichnet , dass die Sensoren (7, 9) resist iv, 
kapazitiv oder induktiv wirkende Sensoren sind. 



6. Verfahren zum Detektieren der Position von Handen auf 
einem mit Sensoren (7, 9) ausgestatteten Lenkrad (1) , 
gekennzeichnet durch folgende Verf ahrenschritte : 

numerieren der Segmente (11, 13) der Sensoren (7, 9) , 
erfassen der Segmente (11, 13) , die von der oder den 
den Lenkring (3) beruhrenden Handen beeinflusst 
werden, 

ermitteln der Position von der oder den Handen auf dem 
Lenkring (3) aus den Nummern der Segmente (13, 15), 
die von den den Lenkring (3) beruhrenden Handen 
beeinflusst werden, anhand der folgenden Regeln: 
Wenn die Segmente (13, 15) im Uhrzeigersinn 
aufsteigend numeriert sind, 

a) ist die Nummer des vom Daumen der linken Hand 
beruhrten Segments (15) groSer als die kleinste Nummer 
des von den gegenuberliegenden Fingern noch beruhrten 
Segments (13) , wenn die Finger den an der 
LenkringauSenseite angeordneten Sensor (7) beruhren, 

b) ist die Nummer des vom Daumen der linken Hand 
beruhrten Segments (13) stets kleiner als die groSte 
Nummer des von den gegenuberliegenden Fingern noch 
beruhrten Segments (15) , wenn die Finger den an der 
Lenkringinnenseite angeordneten Sensor (9) beruhren, 

c) ist die Nummer des vom Daumen der rechten Hand 
beruhrten Segments (15) stets kleiner als die groSte 
Nummer des von den gegenuberliegenden Fingern noch 
beruhrten Segments (13) , wenn die Finger den an der 
Lenkringaufienseite angeordneten Sensor (7) beruhren, 
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d) ist die Nummer des vom Daumen der rechten Hand 

beruhrten Segments (13) stets groSer als die kleinste 
Nummer des von den gegenuberliegenden Fingern noch 
beruhrten Segments (15) , wenn die Finger den an der 
Lenkringinnenseite angeordneten Sensor (9) beruhren. 

7. Verfahren nach Anspruch 6, dadurch gekennzeichnet , 
dass der Lenkring (3) in seiner aktuellen Position in 
mehrere Quadranten (I bis VIII) unterteilt wird, dass die 
Posit ionen der Hande auf dem Lenkring (3) je einem Quadrant 
(I bis VIII) zugeordnet wird, dass abhangig von dieser 
Zuordnung der ohne Umgreifen maximal mogliche Lenkwinkel 
und/oder das maximale Lenkmoment ermittelt wird. 

8. Verfahren nach Anspruch 6 oder 7, dadurch 
gekennzeichnet, dass der zeitliche Verlauf der Positionen 
der Hande am Lenkring (3) ermittelt wird. 

9. Verfahren nach Anspruch 8, dadurch gekennzeichnet, 
dass der zeitliche Verlauf der Positionen der Hande am 
Lenkring (3) mit Inf ormationen uber unf allrelevante Daten 
korreliert wird. 

10. Verfahren nach einem der Anspruche 6 bis 9, dadurch 
gekennzeichnet, dass die ermittelten Daten gespeichert 
werden. 

11. Verfahren nach einem der Anspruche 6 bis 10, dadurch 
gekennzeichnet, dass die Funktion von Lenkwinkelsensoren 
der Fahrzeuglenkung anhand der Positionen der Hande 
uberpiift wird und erf orderlichenf alls eine Warneinrichtung, 
insbesondere eine akustische Warneinrichtung, aktiviert 
wird. 



BNSDOC1D: <WO 0194188A1_I_> 



WO 01/94188 




PCT7DE01/02067 



- 16 - 

12. Verfahren nach einem der Anspriiche 6 bis 11, dadurch 
gekennzeichnet , dass der zeitliche Verlauf der Positionen 
der Hande abspeichert und einzelnen Fahrern-zugeordnet 
wird, und dass durch den Vergleich der abgespeicherten 
zeitlichen Verlaufe der Positionen der Hande mit dem 
aktuell ermittelten zeitlichen Verlauf der Positionen der 
Hande der Fahrer identif iziert wird. 

13- Verfahren nach Anspruch 12, dadurch gekennzeichnet, 
dass nach der Identif ikation des Fahrers Parameter des 
Fahrzeugs adapt iert werden. 

14. Verfahren nach einem der Anspriiche 6 bis 13, dadurch 
gekennzeichnet, dass mit Hilfe der ermittelten Daten 
Reaktionen des Fahrers prajudiziert werden. 

15. Computerprogrammm, dadurch gekennzeichnet, dass das 
Computerprogramm nach einem Verfahren nach einem der 
Anspriiche 1 bis 15 arbeitet. 

16. Computerprogrammm, dadurch gekennzeichnet, dass das 
Computerprogramm auf einem Speichermedium abgespeichert 
ist . 

17. Steuergerat fur ein Kraf tf ahrzeug, dadurch 
gekennzeichnet, dass das Steuergerat nach einem Verfahren 
nach einem der Anspruche 1 bis 14 arbeitet. 
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